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Fig.1 Representative output waveforms     Fig.2 Structure of a soft polymer sensor.   































Fig.4 Relationship between sensor output and  



























Fig.5 Measurement system for finger joint angle.  Fig.6 Relationship between finger joint angles by 3D  
     motion capture system and sensor outputs. 
 
Fig.7 Relationship between estimated finger joint angle and measured finger joint angle. 









このセンサを用いて手指の関節角度計測システムを開発するものであり，全 5 章からなる． 
 第 1 章は序論である．本研究の背景，目的および構成を述べている．  














 第 5 章は結論である． 
 以上要するに本論文は，イオンゲルを用いて柔軟ポリマーセンサを開発し，その出力応答を評価する
ことで，センサとしての機能を明らかにし，その機能を活かした手指関節角度計測システムを開発した
ものである．また，その結果は本システムが，手指のような小さく可動域の大きい対象の計測を簡便に
行うことができることを示唆したものであり，医工学および医療福祉工学の発展に寄与するところが少
なくない． 
 よって，本論文は博士（医工学）の学位論文に値すると認める． 
 
